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【国際特許分類】
   Ｂ６５Ｈ  23/192    (2006.01)
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【ＦＩ】
   Ｂ６５Ｈ   23/192    　　　　
   Ｂ６５Ｈ   59/38     　　　Ｙ

【手続補正書】
【提出日】平成28年8月1日(2016.8.1)
【手続補正１】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００２４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００２４】
　図１は、本発明に係る張力変動抑制方法にもとづく張力変動抑制装置１を示しており、
張力変動抑制装置１は、張力付与装置２を前提としている。張力付与装置２は、移動可能
なダンサアーム４、すなわちアーム軸３を中心として揺動運動可能なダンサアーム４の先
端にダンサローラ５を回転自在に支持し、アーム軸３を回転式のアクチュエータとしての
トルクモータ６の回転力により直接または減速機３１により間接的に駆動するとともに、
ダンサローラ５にウエブとしてのワイヤ７を巻き掛け、トルクモータ６によってアーム軸
３をワイヤ７に対する張力付与方向に付勢することによって、走行中のワイヤ７に目標の
張力を付与する。
【手続補正２】
【補正対象書類名】明細書
【補正対象項目名】００４４
【補正方法】変更
【補正の内容】
【００４４】
　図１および図３の張力付与装置２での揺動運動可能なダンサアーム４によれば、ダンサ
アーム４が傾くと、トルクの作用方向と張力の方向とが一致しなくなり、トルクモータ６
のトルクが目標の張力として正確に作用しなくなる。しかし、図５の張力付与装置２での
直線運動可能なダンサアーム４によると、ダンサアーム４のすべての移動位置で直動式の
アクチュエータとしてのリニアモータ６１による張力付与力とワイヤ７に対する張力の方
向とが常時完全に一致しているため、張力制御は精度よく行え、安定する。
【手続補正３】
【補正対象書類名】図面
【補正対象項目名】図５
【補正方法】変更
【補正の内容】
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